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ABSTRAK

SISTEM KENDALI MOTOR SERVO SEBAGAI PENGGERAK KAMERA
PADA ROBOT BOAT PENGINTAI MENGGUNAKAN XBEE SERIES 1

BERBASIS ARDUINO

2015: XXI + 137 Halaman + 105 Gambar + 11 Tabel + 5 Lampiran

Nuril Ahlina

061230320209

Jurusan Teknik Elektro

Program Studi Teknik Elektronika
Politeknik Negeri Sriwijaya

Robot boat pengintai dengan menggunakan Xbee series 1 berbasis Arduino tersusun
atas beberapa perangkat dan komponen yaitu Laptop, Arduino Leonardo, Xbee
seriesl, camera wireless, driver L293D, motor DC, TV tunner, dan motor servo.
Robot ini dapat digunakan sebagai media informasi untuk memantau objek yang tidak
terjangkau atau membahayakan bagi manusia. Robot boat pengintai dengan
menggunakan Xbee series 1 berbasis arduino Leonardo dibuat dengan tujuan
menciptakan suatu sistem robot yang dapat melakukan pengintaian dari suatu area
yang ada disekitar robot tersebut dengan menggunakan laptop dari jarak yang cukup
jauh. Laptop sebagai media pengirim data berbasis wireless menggunakan Xbee
untuk memberikan inputan kepada arduino sehingga arduino dapat memberikan
perintah kepada motor servo untuk dapat menggerakan kamera ke atas, ke bawah, ke
kiri dan ke kanan. Kinerja dari motor servo ini bergantung pada besarnya pulsa yang
diberikan oleh arduino. Semakin lebar pulsa yang diberikan, semakin besar pulsa
sudut perputaran motor servo. Sebaliknya, semakin kecil pulsa yang diberikan maka
semakin kecil sudut perputaran motor servo.

Kata Kunci : Driver L293D, Arduino Leonardo, Xbee seriesl, Motor DC, Motor
Servo, Wireless

ABSTRACT



SERVO AS CAMERA CONTROL SYSTEM ON SPY BOAT ROBOT WITH XBEE
SERIES 1 BASED ARDUINO

2015 : XXI + 137 Pages + 105 Images + 11 Tables + 5 Attachments

Nuril Ahlina

061230320209

Electrical Engineering Department
Study Program Electronic Engineering
State Polytechnic Of Sriwijaya

Spy boat robot with xbee series 1 based Arduino are arranged by any device and
component. Computer , Arduino Leonardo, Xbee seriesl, camera wireless, driver
L293D, DC motor, TV tunner and servo motor are the device to arranged the spy
boat robot. This robot can be as information media to monitoring some object
unreachable or some danger place for human. Spy boat robot with xbee series 1
based arduino Leonardo are made to creat a robot system can spy in the area around
the robot with computer / laptop from far away. Computer as a media to send the
data system based wireless with xbee to arduino. Arduino send instruction to servo to
move the camera up, down, right and left. Work system of servo is by controlling the
pulse width from arduino’s output. More wide the pulse, more wide the angle rotation
of servo motor. Otherwise, smaller the pulse, smaller the angle rotation of servo
motor.

Keyword: Driver L293D, Arduino Leonardo, Xbee seriesl, DC motor, Servo motor,
Wireless
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